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0.- Introduccid
0.1 Introduccid
0.2 La realimentacid
0.3 Definicions 1 exemples
0.4 L’ordinador en el Control

MODELATGE I SIMULACIO
1.- Modelatge de Sistemes Fisics

1.1 Sistemes fisics 1 Models
1.2 Principis basics de modelatge
1.3 Exemple de modelatge

2.- Dinamica de Sistemes

Introduccid

Solucid d’equacions diferencials
Exemples de sistemes dinamics
Linealitzacid de models matematics
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3.- Simulacid

3.1 Introduccid a la simulacid

3.2 Métodes de resolucid d’equacions
diferencials 1 algebraiques.

3.3 Llenguatge de simulacié SIMNON.

ANALISIS DE SISTEMES LINIALS (Continus)
4.- La Funcid de Transferencia

4.1 La transformada de Laplace. Propietats.

4.2 Funcid de Transferencia

4.3 La transformada inversa. Resposta a entrades
especials.

4.4 Diagrames de bloc i algebra de blocs.

5.- Analisi temporal
5.1 Configuracidé de pols 1 ceros
5.2 Sistemes de primer i segdn ordre
5.3 Exemples (térmics, nivell,...)
5.4 Sistemes d’ordre superior.



6.- Analisi freqguencial

A OY O

> W N

7.- Analisi de

8.- Estabilitat
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Resposta freqguencial en estat estacionari
Diagrames de Nyquist 1 Bode

Fase minima i no-minima. Cas d’un retard
Relacid entre els transitoris i les
frequencies.

sistemes realimentats

Efectes de la realimentacid.
Presencia d’una pertorbacid
Accid proporcional, integral, derivada
Precisid. Régim estacionari

Definicions 1 criteris d’estabilitat.
Lloc de les arrels, al

Exemples

Analisi (2). Estabilitat

Criteri algebraic. Routh-Hurwitz
Criteri geometric. Nyquist
Estabilitat relativa 1 condicional

DISSENY: SISTEMES CONTINUS

9.- Introduccid al disseny
9.1 Objectius del disseny
9.2 Especificacidéns temporals i1 frecuencials
9.3 Disseny en el pla complex. Diagrama de

Bode

9.4 Reguladors PID. Métodes de sintonia.
SEGON SEMESTRE AUTOMATICA 4 Informatica
1.- Representacid interna.
1.1 Resolucid del sistema lineal
1.2 Canvis de representacid.
1.3 Reduccid a forma candnica
1.4 Observabilitat 1 Controlabilitat.

Criteris

SISTEMES DISCRETS : ANALISI

2.- Sistemes
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discrets.
Discretitzacid
Transformada z. Propietats
Funcidé de transferencia discreta.
Representacid d’estat discreta



3.- Mostreig
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de senyals continus

Mostreig 1 reconstruccid de senyals
Teorema del mostreig. Filtres.
Aliasing

Diferentes configuracidns de control

4.- Control digital
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Elements

Conversors AD-DA. Adquisicid de dades
Andlisi de sistemes mostrejats. Precisid
Analisi frecuencial. Estabilitat

SISTEMES DISCRETS : DISSENY

Disseny.
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Extensid al cas discret

Reguladors PID discrets. Sintonia
Transferencia suau 1 saturacid

Periode de mostreig. Filtre antialiasing

Realimentacid d’estats

6.1 Introduccibd

6.2 Métode d’Assignacid de pols.

6.3 Estat no accessible: Observador

6.4 Problema del Regulador i del Servo.
Principi de Separabilitat

Optimitzacid

7.1 Criteris d’'integral de l’error

7.2 Optimitzacid parametrica

7.3 El regulador lineal quadratic

7.4 Cas estacionari

Sistemes no
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linials

Introduccid

Estudi de no linealitats tipiques

La funcid descriptiva

Aplicacidé a l’estudi de l’estabilitat

El pla de fase.

Estudi de punts singulars. Classificacid
Analisi de sistemes de ordre 2 amb
no-linealitats

Aplicacid als sistemes amb relés
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